

























































































































































































































































































































































2 r π r
2lr
Dove σg è l'AGSS,   è la coppia sviluppata dal motore, r τ r  è il raggio del rotore e  lr  è la lunghezza 





























































I   motori   sincroni   sono   diffusamente   utilizzati   come   propulsori  per   navi  mercantili,   grandi 
























































































































































































































































































97% 97% 97.5% Non disponibile
Peso (ton) 70 65 60 ­ 70 61.2
Volume (m3) 18.5 17.2 11.3 15





































































                                               cosΦ = (3 /  ) ∙ cos     0.955 ∙ cos     π α ≈ α
In un azionamento in continua con velocità variabile si ha quindi che il fattore di potenza assume 






























































































































































































































































6 impulsi 12 impulsi 18 impulsi 24 impulsi
5 20.0% ­ ­ ­
7 14.3% ­ ­ ­
11 9.1% 9.1% ­ ­
13 7.5% 7.5% ­ ­
17 5.8% ­ 5.8% ­
19 5.2% ­ 5.2% ­
23 4.3% 4.3% ­ 4.3%
25 4.0% 4.0% ­ 4.0%
Valore 
efficace totale



































































































tensione  Vdcx  sui condensatori dell'unità di condizionamento a un terzo della tensione  Vdc  (in 
ingresso all'unità di potenza), per ottenere le migliori condizioni di funzionamento [14]. A questo 
scopo viene adottato un semplice controllo PI a catena chiusa, atto a regolare il flusso di potenza 









































=0,   =15,   =45 α α αUn altro problema associato al controllo separato delle due unità è quello della presenza di alcuni 
picchi nell'onda di tensione (figura 3.21). Questa anomalia si presenta quando l'unità di potenza 




































































































































































































































































































Numero celle (Nc)      7      4      2
Distorsione armonica 























armoniche   di   elevata   ampiezza   negli   avvolgimenti   di   macchine   multiterna.   Il   fenomeno  è 

























































certa soglia, l'angolo di commutazione μ tende ad aumentare stabilmente con β (figura 4.21). Per 
questa ragione, valori di β superiori a circa 155° non devono normalmente essere superati per un 






















































azionamenti   in   alternata   invece   sono   utilizzati   nelle   normali   applicazioni   marine   e   stanno 
progressivamente sostituendo i sistemi di propulsione meccanici. Sono principalmente tre le 
tipologie   di   convertitori   impiegabili   in   questo   tipo   di   azionamenti:   il   cicloconvertitore,   il 
sincroconvertitore (CSI o LCI) e l'invertitore a tensione impressa (VSI) con pilotaggio a PWM.
Di queste tipologie sono state presentate le caratteristiche, i vantaggi e gli svantaggi principali con 
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